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(57)摘要

本实用新型涉及一种机器人履带传动机构。

现有的履带传动机构通常是直接通过电机驱动

主动轴带动主动轮动作带动履带行进，结构简

单，行进稳定性较差。本实用新型包括两侧的外

框挡板，所述的外框挡板之间设置主动轴和步进

电机，主动轴连接主动轮，步进电机通过齿轮机

构带动主动轴旋转，所述主动轴的后端设置从动

轴，所述的从动轴连接从动轮，所述的主动轮和

从动轮均与外部履带配合，所述的步进电机正转

或者反转控制传动机构的前进或后退。本实用新

型的有益效果是能实现双向爬行，且抓地性能稳

定，能自行返回原点，整体运行平稳可靠。
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1.一种机器人履带传动机构，其特征在于包括两侧的外框挡板，所述的外框挡板之间

设置主动轴和步进电机，主动轴连接主动轮，步进电机通过齿轮机构带动主动轴旋转，所述

主动轴的后端设置从动轴，所述的从动轴连接从动轮，所述的主动轮和从动轮均与外部履

带配合，所述的步进电机正转或者反转控制传动机构的前进或后退。

2.根据权利要求1所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述履带的内侧设有

内齿，内齿分布为两排，所述主动轮和从动轮的外壁均设有外齿且与履带的内齿相配合。

3.根据权利要求1所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述外框挡板的外部

设置U型支架，所述挡板通过轴承连接从动轴两侧。

4.根据权利要求1所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述的挡板中后部内

侧固定连接电池支架，电池支架上安装充电电池，所述挡板内还设置步进电机支架，所述步

进电机支架上固定连接步进电机。

5.根据权利要求1所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述步进电机的转轴

固定连接第一齿轮，所述第一齿轮啮合第二齿轮，所述第二齿轮固定连接第一齿轮轴，所述

第一齿轮轴两侧用轴承连接挡板，所述第一齿轮轴中部固定连接第三齿轮，所述第三齿轮

啮合第四齿轮，所述第四齿轮固定连接第二齿轮轴，所述第二齿轮轴两侧用轴承连接挡板，

所述第四齿轮啮合第五齿轮，所述第五齿轮固定连接主动轴，所述主动轴两侧用轴承连接

两侧挡板前端。

6.根据权利要求5所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述从动轮的内侧用

套筒固定轴向，所述套筒与从动轴同轴，所述第五齿轮和主动轮内侧用套筒固定轴向，该套

筒与主动轴同轴。

7.根据权利要求6所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述第二齿轮和第三

齿轮内侧用套筒固定轴向，所述套筒与第一齿轮轴同轴；所述第二齿轮的另一侧用卡簧固

定轴向。

8.根据权利要求7所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述第四齿轮用套筒

固定轴向，该套筒与第二齿轮轴同轴。

9.根据权利要求8所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述齿轮、主动轮、从

动轮通过平键和对应的轴固定连接，所述齿轮间隙内均涂抹润滑脂。

10.根据权利要求9所述的一种机器人履带传动机构，其特征在于所述主动轴、从动轴

以及齿轮轴两侧均设有轴承，轴承外侧均与两侧挡板圆孔过盈配合连接。
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一种机器人履带传动机构

技术领域

[0001] 本实用新型属于机械传动领域，尤其是一种机器人履带传动机构。

背景技术

[0002] 现有的履带传动机构通常是直接通过电机驱动主动轴带动主动轮动作带动履带

行进，结构简单，行进稳定性较差。电机外置在传动机构侧部，占用空间，也不便通过狭小区

域。

实用新型内容

[0003] 本实用新型针对现有技术的不足，提供了一种机器人履带传动机构，能方便控制

传动机构前后移动，运行稳定可靠，结构合理。

[0004] 本实用新型采用的技术方案如下：一种机器人履带传动机构，其特征在于包括两

侧的外框挡板，所述的外框挡板之间设置主动轴和步进电机，主动轴连接主动轮，步进电机

通过齿轮机构带动主动轴旋转，所述主动轴的后端设置从动轴，所述的从动轴连接从动轮，

所述的主动轮和从动轮均与外部履带配合，所述的步进电机正转或者反转控制传动机构的

前进或后退。

[0005] 所述履带的内侧设有内齿，内齿分布为两排，所述主动轮和从动轮的外壁均设有

外齿且与履带的内齿相配合。

[0006] 所述外框挡板的外部设置U型支架，所述挡板通过轴承连接从动轴两侧。

[0007] 所述的挡板中后部内侧固定连接电池支架，电池支架上安装充电电池，所述挡板

内还设置步进电机支架，所述步进电机支架上固定连接步进电机。

[0008] 所述步进电机的转轴固定连接第一齿轮，所述第一齿轮啮合第二齿轮，所述第二

齿轮固定连接第一齿轮轴，所述第一齿轮轴两侧用轴承连接挡板，所述第一齿轮轴中部固

定连接第三齿轮，所述第三齿轮啮合第四齿轮，所述第四齿轮固定连接第二齿轮轴，所述第

二齿轮轴两侧用轴承连接挡板，所述第四齿轮啮合第五齿轮，所述第五齿轮固定连接主动

轴，所述主动轴两侧用轴承连接两侧挡板前端。

[0009] 所述从动轮的内侧用套筒固定轴向，所述套筒与从动轴同轴，所述第五齿轮和主

动轮内侧用套筒固定轴向，该套筒与主动轴同轴；

[0010] 所述第二齿轮和第三齿轮内侧用套筒固定轴向，所述套筒与第一齿轮轴同轴；所

述第二齿轮的另一侧用卡簧固定轴向。

[0011] 所述第四齿轮用套筒固定轴向，该套筒与第二齿轮轴同轴。

[0012] 所述齿轮、主动轮、从动轮通过平键和对应的轴固定连接，所述齿轮间隙内均涂抹

润滑脂。

[0013] 所述主动轴、从动轴以及齿轮轴两侧均设有轴承，轴承外侧均与两侧挡板圆孔过

盈配合连接。

[0014] 本实用新型的有益效果是能实现双向爬行，且抓地性能稳定，能自行返回原点，因
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此摆脱了传统管道机器人缆线人工拖拽回原点的方式。横截面积小，能够在狭长型管道中

进行作业，通过主动轴带动齿轮机构再带动从动轴动作，整体运行平稳可靠。采用内置的充

电电池作为电源，避免机器人拖缆线，减轻机器人的重量，减轻机器人在管道内部运动的阻

力。

附图说明

[0015] 图1为本实用新型的结构示意图。

[0016] 图2为本实用新型的外部结构示意图。

[0017] 图中：1.从动轴，2.从动轮，3.电池盒，4.支架，5.步进电机，6.第一齿轮，7.第二齿

轮，8.第一齿轮轴，9.第三齿轮，10.第四齿轮，11.第二齿轮轴，12.第五齿轮，13.主动轴，

14.主动轮，15.挡板，16.U型支架，17.履带。

[0018] 具体实施方法

[0019] 下面结合附图对本实用新型的优选实施例进行详细阐述，以使本实用新型的优点

和特征能更易于被本领域技术人员理解，从而对本实用新型的保护范围做出更为清楚明确

的界定。

[0020] 如图1-图2所示的一种机器人履带传动机构包括U型支架16、电池1盒3和步进电机

5，所述U型支架16内侧固定连接两侧挡板15，所述挡板15后端用轴承连接从动轴1两侧，所

述从动轴上固定连接两从动轮2；所述挡板中后部内侧固定连接电池支架，所述挡板中部内

侧固定连接步进电机支架4外侧，所述支架内侧固定连接步进电机5底端，所述步进电机转

轴固定连接第一齿轮6，所述第一齿轮啮合第二齿轮7，所述第二齿轮固定连接第一齿轮轴

8，所述第一齿轮轴8两侧用轴承连接挡板15，所述第一齿轮轴中部固定连接第三齿轮9，所

述第三齿轮啮合第四齿轮10，所述第四齿轮10固定连接第二齿轮轴11，所述第二齿轮轴两

侧用轴承连接挡板15，所述第四齿轮10啮合第五齿轮12，所述第五齿轮固定连接主动轴，所

述主动轴13固定连接两主动轮14，所述主动轴两侧用轴承连接两侧挡板前端。

[0021] 履带17的内侧设有齿，内齿分布为两排，主动轮、从动轮的齿均与履带的内齿相配

合，主动轮的外壁设有齿且与履带的内齿相配合，主要用于保障履带在行进时不会脱离，从

动轮均与履带的内齿配合，保证履带运动时不会发生在水平面内、及垂直于行进方向的窜

动，使其不会在运动过程中滑落；履带外侧设有凹凸纹路，主要保证其运动时能提供足够的

摩擦力。所述后段行进机构和前段行进机构对称。

[0022] 进一步的，所述第一从动轮和第二从动轮内侧用套筒固定轴向，所述套筒与从动

轴同轴。

[0023] 进一步的，所述第二齿轮和第三齿轮内侧用套筒固定轴向，所述套筒与第一齿轮

轴同轴；所述第二齿轮的另一侧用卡簧固定轴向。

[0024] 进一步的，所述第四齿轮用套筒固定轴向，所述套筒与第二齿轮轴同轴；

[0025] 进一步的，所述第五齿轮和主动轮内侧用套筒固定轴向，所述套筒与主动轴同轴；

[0026] 进一步的，所述齿轮、主动轮、从动轮通过平键和对应的轴固定连接。

[0027] 进一步的，所述齿轮间隙内均涂抹润滑脂；

[0028] 进一步的，主动轴、从动轴以及齿轮轴两侧均设有轴承，轴承外侧均与两侧挡板圆

孔过盈配合连接。
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[0029] 本实用新型在具体实施时，行进机构的工作方式为，当步进电机带动第一齿轮转

动，从而带动第二齿轮转动，从而带动第一齿轮轴转动，第一齿轮轴带动第三齿轮转动，从

而带动第四齿轮转动，从而带动第五齿轮转动，第五齿轮带动主动轴转动，从而带动主动轮

转动。同理，当步进电机反转时，主动轮带着整体向相反方向移动。
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图1

图2
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